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ВВЕДЕНИЕ 
 
Одним из важнейших направлений научно-технического прогресса в 
области автоматизации стационарных и мобильных объектов промыш-
ленного производства, транспорта и связи является создание и массовое 
промышленное применение микропроцессорных управляющих 
устройств (МУУ) и микропроцессорных управляющих систем (МУС). 
Среди многих средств МП - техники для специалистов по автомати-
зации промышленных объектов особый интерес представляют функци-
онально законченные МУУ, на основе которых строится уже сегодня 
большинство информационных и управляющих систем, которые непо-
средственно встроены в технологические агрегаты, комплексы и другие 
стационарные и мобильные объекты, при этом достигается существен-
ное повышение качества управления технологическим процессом, эко-
номия энергии, сырья и материалов, повышение производительности и 
качества продукции. 
Появление МУУ существенно повлияло, как на методологию подхо-
да к автоматизации технологических процессов, так и на объем решае-
мых задач. При этом имеют место такие явно выраженные тенденции: 
значительная децентрализация функций управления (вплоть до отдель-
ного узла промышленного агрегата), построение распределенных МУС; 
расширение и распространение средств вычислительной техники на те 
предметные области и конкретные объекты управления, в которых ее 
применение сдерживалось ранее из-за высокой стоимости и низкой 
надежности; создание высоконадежных иерархических систем кон-
троля и управления технологическими процессами с широким приме-
нением методов повышения их надежности путем структурной, аппара-
турной и информационной избыточности, что стало экономически 
оправданным с появлением современных МУУ. 
К настоящему времени процесс формирования МУУ промышленно-
го назначения, как самостоятельного класса управляющих устройств, 
практически завершился. В связи с этим большинство современных си-
стем промышленной автоматизации строится на основе высоконадеж-
ных и легко компонуемых программируемых логических контроллеров 
(ПЛК) и индустриальных компьютеров (ИК) [1, 24, 49]. И те, и другие 
приспособлены к работе в тяжелых производственных условиях и 
отличаются друг от друга лишь тем, что ПЛК в основном ориенти-
рованы на непосредственное управление промышленным обору-
дованием, т.е. на решение задач в режиме "жесткого" реального 
времени. А ИК более эффективно решают задачи обработки и ви-
зуализации больших объемов информации на верхних уровнях 
сложных интегрированных систем автоматизации промышленного 
производства. 
Массовое практическое применение ПЛК позволило установить 
не только их безусловные преимущества по сравнению с другими 
средствами управления промышленным оборудованием, но и их 
недостатки. 
Основным недостатком большинства известных ПЛК является 
используемый в них последовательный принцип обработки ин-
формации, который оказывается малоэффективным при решении 
задач управления современными высокопроизводительными агре-
гатами и установками (узлы и механизмы которых должны функ-
ционировать параллельно, синхронно или асинхронно, зависимо 
или независимо друг от друга). В этом случае обостряется извест-
ное противоречие между значительной мощностью аппаратных 
средств и малой длиной машинных слов (операндов), которые в 
ПЛК обрабатываются последовательно, при этом быстродействие 
обслуживания контролируемых входов контроллера существенно 
зависит от их количества. 
Анализ структурной организации и элементной базы известных 
ПЛК показывает, что при их построении явно недоиспользуются 
функциональные возможности современных программируемых 
БИС с однородной (матричной) структурой. Кроме того, для про-
граммирования ПЛК практически не применяются естественные 
для пользователя промышленного оборудования технологические 
языки описания алгоритмов управления в их явном виде (таблицы 
решений, технологические такто- и циклограммы и т.п.), которые 
также характеризуются высоким уровнем регулярности. Т.е. в ме-
тодологии и практике построения ПЛК явно недоиспользуются 
свойства регулярности, присущие, как однородным микроэлек-
тронным структурам, так и технологическим языкам описания алго-
ритмов управления объектами дискретного циклического действия. 
Среди систем промышленной автоматизации следует особо выде-
лить системы управления (СУ) ответственными технологическими 
процессами, сбои и отказы в которых могут привести к тяжелым по-
следствиям: к гибели людей, значительному материальному ущербу и 
т.д. К подобным системам предъявляются повышенные требования по 
обеспечению надежности, безопасности и электромагнитной совмести-
мости. Для достижения этих требований применяются различные мето-
ды и средства, среди которых наиболее эффективными являются: ре-
зервирование, параллельная обработка данных, многократный опрос 
состояния входов, самодиагностика, избыточное кодирование инфор-
мации и т.д. 
Вместе с тем, следует отметить, что разработчики современных СУ 
ответственными технологическими процессами явно недооценивают 
возможности импульсного парафазного кодирования информации, как 
одного из наиболее эффективных методов обеспечения безопасного 
функционирования СУ ответственными технологическими процессами. 
Крайне ограниченно используются методы многоверсионной избы-
точности и явно выраженной параллельной обработки информации, 
недооцениваются и, практически, не используются преимущества в 
быстродействии и живучести регулярных микроэлектронных структур. 
Для повышения эффективности реализации алгоритмов управления 
ответственными технологическими процессами целесообразно исполь-
зовать безопасные логические контроллеры параллельного действия, 
которые позволяют в явном виде обрабатывать информацию, представ-
ленную в виде импульсных парафазных сигналов. 
Благодаря высоким показателям безопасности этих контроллеров, 
они могут использоваться как стандартные устройства для построения 
СУ на железнодорожном транспорте, в атомной энергетике, авиации и 
т.д. 
 
 
